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Un dispositivo di azionamento per cateteri comprendenti almeno 
una prima (T) ed una seconda (G) parte suscettibili di compiere 
una corsa (R) di movimento relativo comprende: 

- una slitta (2) accoppiabile ad una (G) fra la prima (T) e la 
seconda (G) parte del catetere, 

- un cursore (3) azionabile per muovere la slitta (2) e 
realizzare la suddetta corsa di movimento relativo, e 

- un meccanismo a cambio di velocita (7, 9, 12) interposto fra 
il cursore (3) e la slitta (2) e suscettibile di realizzare la 
trasmissione del movimento tra il cursore (3) e la slitta (2). 

Di preferenza, il meccanismo a cambio di velocita (7, 9, 12) 
realizza almeno due rapporti di trasmissione diversi in parti 
successive della suddetta corsa di movimento relativo. 
(Figura 1) 
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DESCRIZIONE dell' invenzione industriale dal titolo: 

"Dispositive* d'azionamento per cateteri" 

di: Sorin Biomedica Cardio S.p.A., nazionalita 

italiana, Via Crescentino - 13040 Saluggia VC 

Inventori designati: 

Depositata il: 24 Gennaio 2003 

* * * 

TESTO DELIA DESCRIZIONE 

La presente invenzione si riferisce ai 
dispositivi per l'azionamento di cateteri secondo il 
preambolo della rivendicazione 1. ^ 
La relativa tecnica nota e esemplif icata da On 
document! quali US-B-6 391 051, US-B-6 375 676, US- o5~ 
B-6 238 402, US-B-6 146 415, US-A-6 019 778, US-A-5 
201 757, ed ancora WO-A-00/10486 e DE-A-198 19 634. 

I cateteri descritti nei documenti in questione 
sono in massima parte destinati ad essere utilizzati 
per la collocazione ed il dispiegamento in situ di 
stent quali stent per angioplastica, in particolare 
del tipo autoespandente ( self -expanding) . 

Con un certo grado di schematism©, ma in 
sostanziale aderenza alia realta, si puo affermare 
che nelle soluzioni sopra considerate il movimento 
relativo destinato a disimpegnare lo stent 
dall' elemento o dagli elementi che lo mantengono in 
posizione radialmente contratta e lasciato in modo 
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pressoche completo - soprattutto per quanto riguarda 
la velocita di svolgimento - al controllo 
dell ' operatore . 

La sempre maggiore esperienza clinica sviluppata 
nell ' impiego di stent di questa natura dimostra pero 
che tale soluzione non e esente da inconvenient i . 

Si riscontra, ad esempio, che l'azione del 
dispiegamento dello stent - attuata gradualmente da 
un'estremita dello stent per poi coinvolgere lo 
stent nel suo insieme - deve essere di solito svolta 
nelle sue prime fasi in modo delicato e graduale. 
Proprio in queste fasi iniziali, 1' operatore deve 
pero vincere una forza d'attrito iniziale abbastanza 
elevata, data dall ' esigenza di vincere la resistenza 
opposta dai mezzi di contenimento dello stent. Di 
solito questi sono costituiti da una tunica tubolare 
calzata sullo stent che dev' essere ritratta 
facendola scorrere assialmente sullo stent cosi da 
scoprire e liberare gradualmente lo stent stesso. 

Pud quindi succedere che la forza applicata 
dall ' operatore nella fase iniziale dell ' operazione 
di dispiegamento, commisurata all ' esigenza di 
awiare il movimento di ritrazione della tunica 
rispetto alio stent, risulti eccessiva nelle fasi 
successive del dispiegamento. Tutto questo con 
possibili effetti negativi, soprattutto quando lo 



stent in questione sia uno stent per angioplast ica 
coronarica di lunghezza assiale ridotta, ad esempio 
una decina di millimetri. 

Nel caso di stent con una certa lunghezza 
assiale (si pensi ad esempio ad alcuni stent 
periferici) , pud invece succedere che il movimento 
di disimpegno della tunica dallo stent finisca per 
awenire con eccessiva lentezza. 

Piu in generale, si awerte l'esigenza di fare 
in modo che 1' operatore possa essere guidato nello 
svolgimento dell ' operazione l'operazione di 
dispiegamento dello stent proprio dal dispositivo 
d' azionamento del catetere, evitando che i criteri 
con cui si svolge l'operazione siano demandati in 
tutto e per tutto all ' operatore . 

La presente invenzione si prefigge lo scopo di 
fornire un dispositivo per 1 ' azionamento di cateteri 
in grado di superare gli inconvenient i richiamati in 
precedenza e di soddisfare la suddetta esigenza di 
fare si che i criteri con cui si svolge l'operazione 
siano lasciati totalmente all ' operatore . 

Secondo la presente invenzione, tale scopo e 
raggiunto grazie ad un dispositivo avente le 
caratteristiche richiamate in modo specifico nelle 
rivendicazioni che seguono. 



Si apprezzera che nella definizione 
dell ' invenzione si e fatto qui riferimento 
all ' azionamento di cateteri intesi in senso 
generale. Pur essendo stata sviluppata con 
particolare attenzione al possibile impiego per 
1 ' azionamento di cateteri per 1 ' applicazione di 
stent, ed in particolare stent autoespandenti, la 
presente invenzione e suscettibile di essere 
utilizzata in modo vantaggioso in unione a cateteri 
di qualunque tipo in cui viene si renda comunque 
necessario, per 1 ' ut ilizzazione del catetere, lo 
svolgimento di un movimento relative di piu parti 
del catetere stesso. 

L' invenzione sara ora descritta, a puro titolo 
d'esempio non limitativo, con riferimento ai disegni 
annessi, nei quali: 

- le figure 1 e 2 illustrano, in due viste in 
prospettiva sostanzialmente equivalenti fra loro, 
due diverse possibili posizioni di f unzionamento di 
un dispositivo secondo 1 ' invenzione , 

le figure 3, 4 e 5 illustrano, in scala 
leggermente ingrandita, alcuni dettagli del 
dispositivo delle figure 1 e 2, illustrato anche in 
questo caso in diverse possibili posizioni di 
f unzionamento , 
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- la figura 6 illustra una possibile variante 
d'attuazione dell ' invenzione , e 

- la figura 7 e una sezione secondo la linea 
VI I -VI I della figura 6. 

Nelle figure dei disegni annessi, il riferimento 
numerico 1 indica in generale un dispositivo 
utilizzabile per azionare un catetere (non 
illustrato nel suo complesso) comprendente due parti 
cui - in fase d' utilizzazione del catetere stesso - 
e necessario impartire un movimento relativo. 

Per fissare le idee, e facendo riferimento al 
campo d' utilizzazione del dispositivo 1 considerato 
al momento come pref erenziale , il catetere in 
questione pud esser costituito da un catetere per 
l'impianto ed il dispiegamento in situ di stent del 
tipo autoespandente . Un'estesa illustrazione delle 
caratteristiche di stent di questa natura e dei 
relativi cateteri e fornita nei documenti di tecnica 
nota citati nella parte introduttiva della presente 
descrizione . 

Per quanto interessa ai fini della presente 
domanda, nel seguito si supporra che le parti del 
catetere cui e necessario impartire un movimento 
relativo siano costituite da: 

- un elemento filiforme di guida T, costituito 
tipicamente da un microtubo a sua volta destinato ad 



essere fatto scorrere sul cosiddetto filo guida del 
catetere stesso, e 

- una guaina o tunica G montata sull ' elemento T 
in modo da poter scorrere longitudinalmente lungo 
1' elemento T stesso. 

Nel seguito della presente descrizione si 
supporra che il movimento relativo in questione 
debba awenire fra una prima posizione relativa, in 
cui la guaina o tunica G occupa una posizione 
avanzata rispetto all'elemento T, ed una seconda 03 ^ 

posizione in cui, per effetto di una movimento 

i — . 

d'arretramento rispetto all'elemento T, la guaina G O 

z y ^ 

arretra e scopre, consentendone il dispiegamento , F5 0 

m i — 

u.no stent autoespandente calzato all ' estremita 2< 
distale dell ' elemento T. 

Tut to cio awiene, come gia si e detto, secondo 
criteri ampiamente noti nella tecnica e quindi tali 
da non richiedere una descrizione part icolareggiata 
in questa sede . 

Per quanto qui interessa, la funzione del 
dispositivo 1 qui illustrato e di permettere alia 
guaina o tunica G di compiere, rispetto all'elemento 
T una corsa d'arretramento nel verso della freccia 
indicata con R nella figura 2. 

I tecnici esperti del settore apprezzeranno 
immediatamente il fatto che il suddetto movimento va 
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visto essenzialmente come un movimento relativo fra 
1' elemento T e la guaina o tunica G. 

Mentre la soluzione descritta nel seguito 
prevede infatti che la guaina o tunica G compia un 
movimento d' arretramento rispetto all'elemento T, 
mantenuto in posizione sostanzialmente fissa 
rispetto all ' involucro del dispositivo 1, con 
semplici varianti cinematiche (alia portata del 
tecnico esperto del settore) la soluzione qui 
descritta pud essere adattata cosi da ottenere il 



per far si che la corsa di spostamento relativo nel 
verso della freccia R sia ottenuta per effetto di un 
movimento combinato tanto della guaina o tunica G 
quanto dell ' elemento T. 

In precedenza si e fatto implicito riferimento 
ad una situazione in cui si suppone che lo stent 
(non illustrate) sia investito sull ' elemento T ed 
ivi trattenuto in posizione radialmente contratta 
dalla guaina o tunica G. Tutto questo in modo tale 
per cui lo stent si espande a mano a mano che e 
disimpegnato dalla guaina o tunica G. 



risultato complement are, permettendo all'elemento n 7? 

'd P 

tubolare T di avanzare rispetto alia guaina G, ^ _ 

O ={~ 

mantenuta in posizione sostanzialmente f fissa z ~ 

M O 

rispetto all ' involucro del dispositivo 1, od ancora m 
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La conf igurazione dell ' estremita distale del 
catetere potrebbe essere tale da prevedere una 
disposizione almeno in parte complementare : in ogni 
caso i dettagli realizzativi dell ' estremita distale 
del catetere risultano di per se irrilevanti ai fini 
della comprensione e della messa in pratica della 
soluzione qui descritta, le cui possibility 
d'impiego sono affatto generali. 

Si apprezzera ancora che la guaina G e stata qui 
rappresentata in vista spaccata in modo da 
evidenziare lo svolgimento della corsa 

d' arret ramento R. E infatti del tutto evidente che 
la guaina G si estende con sostanziale continuita 
ricoprendo 1 ' elemento T per tutta la lunghezza sino 
all ' estremita distale del catetere, non visibile dai 
disegni annessi . 

Nell'esempio d'attuazione qui illustrate (che si 
rammenta essere tale) e previsto che il dispositivo 
1 presenti un involucro di contenimento di forma 
genericamente allungata qui rappresentato con linea 
a tratti con l'eccezione della parete di fondo, 
indicata con la. 

In modo specifico, le figure dei disegni 
allegati illustrano un dispositivo 1 con un 
involucro di forma sostanzialmente assimilabile ad 
un parallelepipedo . Fatte salve alcune esigenze 



funzionali essenziali, quale la possibility per 
1 ' operatore di accedere agli organi di comando del 
dispositive, la forma del suddetto involucro pud 
essere di qualunque tipo. In particolare, tale forma 
pud essere definita secondo criteri di ergonomia in 
modo da consentire un'agevole presa e manipolazione 
del dispositivo 1 da parte dell ' operatore che deve 
utilizzare il dispositivo 1 stesso. 

Nell'esempio di attuazione qui illustrato, il 
dispositivo 1 presenta un'estremita anteriore, 
quella in cui e rappresentata la guaina G Q o 

sovrapposta all'elemento T, ed un'estremita ^ = — 

z by ^ 

posteriore, opposta alia precedente. 2 

M O 

In corrispondenza della suddetta estremita ^ ^ 



posteriore la parete di fondo la (o una qualsiasi 
altra parte dell ' involucro del dispositivo 1) porta 
un elemento di guida quale una bussola lb fungente 
da elemento di sostegno per 1' elemento T. Si 
apprezzera che di solito 1' elemento T e fissato 
all'elemento di guida lb cosi da risultare di fatto 
solidale con 1 ' involucro del dispositivo 1. Questo 
collegamento e evident emente destinato ad agevolare 
l'operazione di cateterismo, svolta secondo criteri 
noti (ad esempio ricorrendo alle tecniche note come 
tecnica "over the wire" o la tecnica nota come 
"rapid exchange" ) . 
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In termini essenziali, la soluzione qui 
descritta prevede la presenza nel dispositivo 1 di 
tre elementi : 

- una slitta 2 collegata alia guaina G cosi da 
poterla trascinare nella corsa di arretramento nel 
verso della freccia R, 

un cursore 3, costituito da un elemento 
accessibile dall'esterno dell ' involucro 1, destinato 
a permettere all ' operatore di comandare il movimento 
di arretramento della slitta 2 cui e collegata la 
guaina G, e O o 

un meccanismo di cambio di velocita 4 S 
cinemat icamente interposto tra la slitta 2 ed il ^ =? 

M O 

cursore 3 in modo da realizzare almeno due rapport i t^J tz; 



di trasmissione diversi durante il movimento che 
porta la slitta 2 a trascinare con se la guaina G 
nella corsa di arretramento nel verso della freccia 
R. 

Nell'esempio di attuazione qui illustrato, la 
slitta 2 e essenzialmente costituita da un elemento 
tubolare (di preferenza realizzato, cosi come le 
altre parti del dispositivo 1, di un materiale 
plastico compatibile con l'impiego in campo medicale 
o chirurgico, in particolare in campo sterile) 
investito sull ' elemento T cosi da poter scorrere 
longitudinalmente all'interno del dispositivo 1 
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lungo un asse XI di fatto corrispondente all'asse 
dell ' elemento T, che si estende longitudinalmente 
all'interno dell ' involucro del dispositivo 1. 

II fissaggio dell ' estremita anteriore della 
slitta tubolare T alia guaina G si realizza in 
corrispondenza di una ghiera 5 cui e di solito 
associato un elemento di connessione 6 per lo spurgo 
del catetere. 

11 movimento della slitta 2 lungo l'asse XI e 

reso regolare dalla presenza di una, e ^ >< 

pref eribilmente due, ruote 7 montate su parti a 2 P 

< o 

mozzo 8 che sporgono lateralmente dal corpo della OdT' 

slitta 2. La struttura complessiva della slitta 2 mO 

m i — 

qui illustrata e quindi circa assimilabile ala ^ ^ 

struttura di un carretto. 

La ruota o le ruote 7 corrono in scanalature 9 
previste lungo la rete di fondo la della parete 
dell ' involucro . Per motivi che risulteranno piu 
chiari nel seguito, le ruote 7 sono in realta ruote 
dentate, prowiste di una dentatura esterna 7a 
destinata a cooperare con una corrispondente 
dentatura a cremagliera prowista lungo la o le 
scanalature 9 . 

Nell ' esempio di attuazione qui illustrato, il 
cursore 3 costituito da una tavoletta suscettibile 
di muoversi lungo una feritoia lc prowista nella 
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parete superiore dell ' involucro 1. In questo modo, 
1 ' operatore che aziona il catetere e in grado, ad 
esempio, di afferrare 1' involucro del dispositivo 1 
e di appoggiare il pollice sul cursore 3 mantenuto 
nella posizione illustrata nella figura 1. Tutto 
questo per poi comandare gradualmente 1 ' arretramento 
del cursore 3 stesso cosi come schematicamente 
illustrato dalla figura 2 . 

Esaminato in maggior dettaglio, il cursore 3 
presenta in realta una struttura a cavalletto o a n 
di cui la tavoletta cui si e fatto cenno in 
precedenza costituisce la parte di anima . Tale parte 
di anima porta alle sue estremita due parti laterali 
a linguetta 3a e 3b prowiste alle loro estremita 
distali di aperture 10 dal diametro leggermente 
superiore al diametro esterno del corpo della slitta 
2 . 

Cosi come immediatamente percepibile 

dall ' osservazione delle figure, il cursore 3 pud 
quindi essere calzato sulla slitta 2 cosi da 
risultare mobile rispetto alia slitta 2 stessa nella 
direzione dell'asse XI. 

In particolare, tale movimento si realizza fra 
una posizione avanzata, rappresentata dalla figura 
1, ed una posizione arretrata, rappresentata nella 
figura 2. Queste due posizioni sono essenzialmente 
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identif icate dal portarsi in battuta rispettivamente 
della parte laterale 3b e della parte laterale 3a 
contro un nucleo prismatico centrale 11 della slitta 
2 . Dal nucleo 11 si diramano lateralmente i perni 8 
su cui sono montate le ruote dentate 7 . 

Indicando rispettivamente con 3a e con 3b le 
parti laterali del cursore 3 rivolte, 
rispettivamente, verso la ghiera 5 dove la guaina G 
e collegata alia slitta 2 e verso la bussola 16 dove 
e fissato l'elemento T: ^ x 

la posizione avanzata del cursore 3 si ha ^ P 

quando l'elemento 3b e in battuta contro il nucleo O Ej ~* 

z ^ 

prismatico 11 (figura 1) , e i~ri 



- posizione arretrata del cursore si ha invece 
l'elemento 3a e in. battuta contro lo stesso elemento 
prismatico 11 (figura 2) . 

Sulla faccia della tavoletta 3 del cursore 
rivolta verso la ruota o le ruote 7 sono ricavate 
una o due guide a cremagliera 12. Le guide 12 sono 
sostanzialmente assimilabili alle guide 9 , con 
l'evidente differenza che le rispettive forma canale 
si aprono in versi opposti, 1 ' una verso l'altra. 

La differenza principale e pero data dal fatto 
che, cosi come meglio apprezzabile nelle viste 
ingrandite delle figure 3 a 5, la o ciascuna 
cremagliera 12 si estende solo in corrispondenza 
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dell ' estremita posteriore della parte a tavoletta 
del cursore 3, mentre avanzando verso 1' estremita 
anteriore della stessa tavoletta 3 le forma zioni a 
canale con le cremagliere 12 assumono semplicemente 
l'aspetto di piste di guida a parete liscia che, in 
modo preferito, si allontanano rispetto alia ruota o 
alle ruote 7 disimpegnandone completamente la corona 
dentata esterna 7a. 

La ruota o le ruote dentate 7 costituiscono 
1'elemento centrale del meccanismo di cambio di 
velocita diretto a far si che, in porzioni diverse 
della corsa di movimento nel verso della freccia R, 
il rapporto di trasmissione fra il cursore 3 e la 
slitta 2 assuma almeno due valori distinti. 

In particolare, quando il cursore 3 si trova 
nella posizione avanzata illustrata nella figura 1 
la ruota o le ruote dentate 7 si trovano con la loro 
corona dentata esterna 7a ingranante, 

rispettivamente : 

- con una cremagliera 9 prowista nella parete 
di fondo la dell ' involucro 1, e 

- con una cremagliera 12 prowista sulla parete 
inf eriore della parte a tavoletta 3 del cursore 1 . 

In tali condizioni, fra il cursore 3 e la slitta 
2 esiste un rapporto di trasmissione 1:2, nel senso 
che ogni unita di lunghezza percorsa dal cursore 3 

IS 



si traduce in uno spostamento omologo della slitta 2 

di entita pari esattamente alia meta della distanza 

percorsa dal cursore 3 : questo fatto e evidente 

poiche il perno o i perni 8 si trovano di fatto a 

meta strada fra le cremagliere 9 e 12 . 

Tali condizioni di f unzionamento si determinano 

di solito quando, una volta localizzata 1 ' estremita 

distale del catetere sul sito di impianto, s'inizia 

1'operazione di dispiegamento dello stent facendo 

gradualmente la guaina G disimpegnando cosi in modo ^ 

corrispondente lo stent. P 

< O 

La presenza del suddetto rapporto di O H 

2L yd ^ 

trasmissione - nel senso di una demoltiplicazione - 

m O 
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fa si che il movimento impartito dall ' operatore r> Z! 



agendo sulla tavoletta del cursore 3 sia sottoposto 
a demoltiplicazione . 

Questo fatto ha un duplice effetto benefico: 

in primo luogo, il movimento di ritrazione 
della guaina o tunica G rispetto all'elemento T e 
reso estremamente graduale, esaltando ul teriormente 
la delicatezza con cui questo movimento e indotto 
dall ' operatore ; e 

in secondo luogo, la demoltiplicazione 
dell' entita di spostamento si traduce in 
un' amplif icazione (in pratica in un raddoppio) della 
forza di trazione esercitata dalla slitta 2 sulla 
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guaina G rispetto alia forza omologa esercitata 
dall ' operatore sulla parte a tavoletta del cursore 
3 . 

Questo secondo effetto e particolarmente 
benefico perche riduce lo sforzo che 1 ' operatore 
deve compiere per vincere l'attrito inizialmente 
opposto dalla guaina o tunica G un movimento di 
arretramento . 

Le condizioni di accoppiamento cinematico appena 
descritte, con il rapporto di demoltiplicazione 
della velocita di spostamento descritta in 
precedenza, e mantenuto per buona parte del 
successivo movimento di arretramento del cursore 3 
(si osservi la figura 4) , sino a pervenire nella 
condizione rappresentata nella figura 5. 

Condizione in cui, simultaneamente : 

l'elemento laterale 3a del cursore 3 si e 
portato in battuta contro il nucleo prismatico 11 
della slitta 2, e 

- la ruota o le ruote 7 si sono disimpegnate con 
la lord dentatura esterna 7a dalla cremagliera o 
dalle cremagliere 12 prowiste sulla faccia 
inferiore della parte a tavoletta del cursore 3. 

Al raggiungimento di tali condizioni, il 
meccanismo a cambio di velocita descritto comincia 
ad operare con rapporto di trasmissione unitario, 
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nel senso che, arretrando ulteriormente verso 
1 ' estremita posteriore del dispositivo 1 il cursore 
3 trascina con se la slitta 2 attuando in questo 
caso un rapporto di trasmissione unitario, per cui 
le corse (e le velocita) di spostamento del cursore 
3 e della slitta 2 risultano identiche fra loro. 

In tali condizioni, a parita di velocita di 
spostamento all'indietro del cursore 3 da parte 
dell ' operatore, il movimento di arretramento della 
guaina G (comandato dalla slitta 2 cui la guaina G e 



quando il meccanismo di trasmissione interposto fra 



demoltiplicazione descritto in precedenza. 

La suddetta condizione di accoppiamento diretto 
fra il cursore 3 e la slitta 2 viene di solito 
mantenuta fino al completamento della corsa di 
arretramento della guaina G. 

Cosi come gia detto in precedenza, la soluzione 
qui descritta pud essere sviluppata facendo si che - 
invece di avere due soli possibili rapporti di 
trasmissione (ossia il primo di demoltiplicazione al 
50% ed il secondo di presa diretta) il meccanismo a 
cambio di velocita del dispositivo possa prevedere 
un numero maggiore di rapporti di velocita diversi . 
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attaccata tramite la ghiera 5) risulta assai piu ~ z> 

rapido di quando accadeva in precedenza, ossia < _ 

r o 

il cursore 3 e la slitta 2 realizzava il rapporto di ^ 
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Ad esempio, soprattutto in vista dell 7 impiego 
con stent con dimensioni longitudinali abbastanza 
rilevanti, e possibile pensare che oltre ad una 
prima fase di f unzionamento con rapporto di 
demoltiplicazione di velocita ed una seconda fase di 
presa diretta, il suddetto meccanismo di cambio di 
velocita preveda una terza fase di funzione con 
rapporto di molt iplicazione di velocita, ossia in 
condizioni tali per cui il movimento della slitta 2 
(e di conseguenza il movimento di ritrazione della 



discreti, e possibile utilizzare nell'ambito di un 
dispositivo del tipo descritto un dispositivo di 
cambio di velocita con rapporto variabile in modo 
continue 

Queste possibili varianti realizzative si 
dimostrano part icolarmente attraenti nel caso in cui 
desideri fare in modo che i criteri con cui si 
svolge l'operazione di dispiegamento dello stent 
siano sottratti, almeno in parte, al controllo 
diretto del 1 ' operatore . Questo per far si che 
l'operazione in questione - svolta secondo criteri 
di fatto imposti dal dispositivo di azionamento del 
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guaina G) awenga con velocita superiore rispetto ^ Z> 

alia velocita impartita dall ' operatore al cursore 3. < 

Ancora, in alternativa o in aggiunta ad un ^ 

O 

meccanismo di cambio di velocita con rapporti m 



catetere - possa essere svolta in modo ripetitivo e 
determinate secondo modalita uniformi da operatori 
diversi 1 . 

Si comprende quindi che la soluzione descritta e 
suscettibile . di essere attuata ricorrendo a 
meccanismi di cambio di velocita di qualunque tipo 
noto nella tecnica e/o modificando le funzioni dei 
vari elementi descritti in precedenza. 

Ad esempio, facendo riferimento alia stessa 
struttura di dispositivo illustrata nei disegni 
annessi descritta, e ipotizzabile una variante 
realizzativa in cui la slitta 2 ed il cursore 3 
invertono il loro ruolo, prevedendo che: 

- la guaina o tunica G sia collegata, invece che 
alia slitta 2, alia parte 3a, e 

- il perno o i perni 8, e non gia la parte a 
tavoletta 3, siano associati al cursore destinato ad 
essere azionato dall ' operatore . 

Nella prima fase di f unzionamento, un tale 
dispositivo reali zzerebbe , invece della funzione in 
precedenza descritta (demoltiplicazione della 
velocita imposta dall ' operatore , con slitta 2 e 
guaina G che si muovono con una velocita pari alia 
meta di quella applicata al cursore 3 
dall ' operatore) , una funzione di mol tiplicazione 
esattamente opposta (con la parte 3a e la guaina G 



ad essa collegata che si muovono con velocita doppia 
rispetto alia velocita imposta dall ' operatore al 
perno o ai perni 8) . 

Ancora un'altra variante realizzativa e 
illustrata nelle figure 6 e 7, dove parti identiche 
o f unzionalmente equivalenti a quelle descritte in 
precedenza sono stata indicate con gli stessi numeri 
di rif erimento . 

Nella variante delle figure 6 e 7, il cursore 3 
e costituito in pratica da una sorta di carrello 
suscettibile di muoversi lungo 1' involucro del 
dispositivo sotto l'azione esercitata dall ' operatore 
agendo su una linguetta 13 sporgente all'esterno 
dell ' involucro stesso . 

II carrello del cursore porta con se un settore 
dentato 17 che ingrana con la sua dentatura esterna 
17a con la dentatura o cremagliera 9 prowista sulla 
parete la dell ' involucro . 

II settore dentato 17 (avente ad esempio 
un'apertura angolare di 50° circa) presenta un perno 
centrale scanalato 17b che ha un doppia f unzione . 

Come perno, si estende attraverso il corpo del 
cursore 3 e fa si che il settore 17 sia trascinato 
dal cursore 3 potendo peraltro ruotare rispetto ad 
esso . 
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In secondo luogo, con la sua dentatura 
periferica, il perno 17b funge da ruota dentata che 
ingrana con una rispettiva dentatura o cremagliera 
2a prowista su un fianco della slitta 2, realizzata 
semplicemente come una guida prismatica che scorre 
longitudinalmente attraverso e rispetto al cursore 
3 . 

II raggio della dentatura esterna 17a del 
settore dentato 17 e evidentemente maggiore del 
raggio della dentatura costituita dalle scanalature 
esterne del perno 17b. 

Di conseguenza, quando il cursore 3 e fatto 
arretrare (movimento dall'alto verso il basso con 
riferimento al punto di vista della figura 6) , 
1 ' impegno della dentatura 17a con la cremagliera 9 
fa si che il settore dentato 17 ruoti (in senso 
antiorario, con riferimento alia figura 6) , 
determinando un avanzamento relativo della slitta 2 
rispetto al corpo del cursore 3 . 

Tuttavia, poiche il cursore 3 arretra a sua 
volta sotto l'azione dell ' operatore , l'effetto 
complessivo conseguito sara un arretramento della 
guaina G, collegata alia slitta 2, di un ammontare 
dato dalla differenza fra 1 ' arretramento del cursore 
3 e 1 ' avanzamento relativo della slitta 2 rispetto 
al cursore 3 stesso. L'entita di tale avanzamento 
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relativo e determinata dal rapporto fra il raggio 

della dentatura 17a ed il raggio del perno scanalato 

17b, potendo cosi essere selezionato in un ampio 

campo di variazione. 

Si apprezzera ancora che le singole 

particolarita realizzative qui descritte ed 

illustrate con riferimento ad uno specifico esempio 

di attuazione sono liberamente trasponibili anche 

agli altri esempi di attuazione. 

Per questo motivo, fermo restando il principio ^ ZD 

dell ' invenzione , i particolari di realizzazione e le <Q 

5 =! ~ : 

forme di attuazione potranno essere ampiamente Z 
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variati rispetto a quanto descritto ed illustrato, m 



senza per questo uscire dall'ambito della presente 
invenzione . 



=d :z 

CO < 



S3 



RIVENDICAZIONI 



1. Dispositivo di azionamento per cateteri 
comprendenti almeno una prima (T) ed una seconda (G) 
parte suscettibili di compiere una corsa (R) di 
movimento relative?, caratterizzato dal fatto che 
comprende : 

- una slitta (2) accoppiabile ad una (G) fra 
detta prima (T) e detta seconda (G) parte del 
catetere, 

- un cursore (3) azionabile per muovere detta 



interposto fra detto cursore (3) e detta slitta (2) . 

2. Dispositivo secondo la rivendicazione 1, 
caratterizzato dal fatto che detto meccanismo a 
cambio di velocita e suscettibile di realizzare la 
trasmissione del movimento tra detto cursore (3) e 
detta slitta (2) con almeno due rapporti di 
trasmissione diversi in parti successive di detta 
corsa di movimento relativo. 

3. Dispositivo secondo la rivendicazione 2, 
caratterizzato dal fatto che detto meccanismo a 
cambio di velocita (4) comprende: 
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slitta (2) e realizzare detta corsa di movimento Jf£ _ 

P =i ~: 

relativo, e z ^ *" 

un meccanxsmo a cambio di velocita (4) m 
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un organo di trasmissione del moto (7) 
cooperante con detto cursore (3) e detta slitta (2) 
per una parte di detta corsa di movimento relativo 
sino al raggiungimento di una posizione data di 
detta corsa di movimento relativo; detto organo di 
trasmissione del moto (7) essendo suscettibile di 
disimpegnarsi (12) da almeno uno fra detto cursore 
(3) e detta slitta (2) al raggiungimento di detta 
posizione data di detta corsa di movimento relativo, 
e 

elementi di battuta complementari (3a, 11) 
portati da detto cursore (3) e da detta slitta (2), 
detti elementi complementari portandosi in battuta 
fra loro sostanzialmente in corrispondenza di detta 
posizione data di detta corsa di movimento relativo, 
cosi da realizzare un rapporto di trascinamento fra 
detto cursore (3) e detta slitta (2) . 

4. Dispositivo secondo una qualsiasi delle 
precedenti rivendicazioni , caratterizzato dal fatto 
che detto meccanismo a cambio di velocita (4) 
comprende almeno un corpo rotante (7; 17) portato 
dall'uno (2 risp. 3) fra detto cursore (3) e detta 
slitta (2) ed avente una dentatura (7a; 17b) 
suscettibile di impegnare una rispettiva dentatura 
(12; 2a) prowista nell'altro (3 risp. 2) fra detto 
cursore (3) e detta slitta; detto almeno un corpo 
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rotante (7; 17) operando altresi in rapporto di 
ingranamento con un' ulteriore dentatura (9) portata 
da una parte di involucro (la) di detto dispositivo 
di azionamento . 

5. Dispositivo secondo la rivendicazione 3 e la 
rivendicazione 4, caratterizzato dal fatto che, al 
raggiungimento di detta posizione data di detta 
corsa di movimento relative la dentatura (7a; 17a) 
di detto almeno un corpo rotante (7; 17) si 
disimpegna da almeno una (12) fra detta rispettiva 
dentatura (12) e detta ulteriore dentatura (9) . 

6. Dispositivo secondo la rivendicazione 4, 
caratterizzato dal fatto che detto almeno un corpo 
rotante e una ruota (7) portata dall'uno (2) fra 
detto cursore (3) e detta slitta (2) ed avente una 
dentatura periferica (7a) suscettibile di impegnare 
tanto detta rispettiva dentatura (12) prowista 
nell'altro (3) fra detto cursore (3) e detta slitta 

(2) quanto detta ulteriore dentatura (9) portata da 
una parte di involucro (la) di detto dispositivo di 
azionamento . 

7. Dispositivo secondo la rivendicazione 4, 
caratterizzato dal fatto che detto almeno un corpo 
rotante (17) e un settore dentato portato dall'uno 

(3) fra detto cursore (3) e detta slitta (2) ed 
avente una dentatura periferica (17b) che ingrana 

2b 



con detta ulteriore dentatura (9) portata da una 
parte di involucro (la) di detto dispositivo di 
azionamento; detto settore dentato (17) essendo 
imperniato su un perno dentato (17b) suscettibile di 
impegnare una rispettiva dentatura (2a) prowista 
nell'altro (2) fra detto cursore (3) e detta slitta. 

8. Dispositivo secondo una qualsiasi delle 
precedenti rivendicazioni , caratterizzato dal fatto 
che detto meccanismo a cambio di velocita (4) 
comprende almeno un elemento di trasmissione del 
moto sotto forma di una ruota (7) portata da detta 
slitta (2) , detta ruota (7) cooperando con una parte 
di involucro (la) di detto dispositivo cosi da 
guidare il movimento di detta slitta (2) . 

9. Dispositivo secondo una qualsiasi delle 
precedenti rivendicazioni, caratterizzato dal fatto 
che detta slitta (2) e costituita da un corpo 
allungato con un nucleo centrale (11) e detto 
cursore (3) presenta una generale conf ormazione a 
cavalletto con una tavoletta di azionamento e parti 
laterali (3a, 3b) calzate con capacita di 
scorrimento su detto corpo allungato della slitta. 

10. Dispositivo secondo la rivendicazione 3 e la 
rivendicazione 9, caratterizzato dal fatto che detti 
elementi di battuta complementari sono costituiti da 



detto nucleo (11) della slitta e da una (3a) di 
dette parti laterali di detto cursore . 

11. Dispositivo secondp la rivendicazione 1, 
caratterizzato dal fatto che comprende un involucro 
(la) e dal fatto che detto cursore (3) e costituito 
da un corpo mobile longitudinalmente rispetto a 
detto involucro (la) con detta slitta (2) montata 
scorrevole rispetto a detto corpo del cursore (3) . 

12. Dispositivo secondo la rivendicazione 7 e la 
rivendicazione 11, caratterizzato dal fatto che 
detto settore dentato (17) e imperniato sul corpo 
del cursore (3) tramite detto perno dentato (17b) 
che ingrana con detta rispettiva dentatura (2a) 
prowista su detta slitta. 

13. Dispositivo secondo una delle rivendicazioni 
11 o 12, caratterizzato dal fatto che a detta 
cursore (3) e associata una formazione sporgente 
(13) utilizzabile per muovere detto cursore (3) . 

14. Dispositivo secondo una qualsiasi delle 
precedenti rivendicazioni, caratterizzato dal fatto 
che comprende un involucro con una feritoia (la) di 
scorrimento per almeno parte (13) di detto cursore 
(3), detta feritoia permettendo l'accesso a detto 
cursore (3) in rapporto di trascinamento / in 
movimento . 
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